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Beschreibung : 

Kab e Ibearbe i tungs einr i chtung 

5 

Die Erf indung betrifft eine Kabelbearbeitungseinrichtung 
mit Bearbeitungsstationen zur Konf ektionierung eines 
Kabels, wobei mindestens ein Schwenkarm als 
10 Zufuhreinri chtung das Kabel den Bearbeitungsstationen 
zuf uhrt . 

Ublicherweise sind die Bearbeitungsstationen einer 
Kabelbearbeitungsmaschine im Kreis angeordnet. Je mehr 

15 Bearbeitungschritte an den Kabelenden vorgenommen werden, 
umso mehr Bearbeitungsstationen sind notwendig, wobei der 
Radius des Anordnungskreises zunimmt. Ein zunehmend 
grosserer Kreisradius bedingt Kabel zuf iihreinrichtungen mit 
zunehmend 1 anger en Schwenkarmen. Lange Schwenkarme mit am 

20 freien Ende angeordneten Kabelgreif ern weisen grosse Massen 
auf * Hinzu kommen die Massen des Greifers und des im 
Greifer angeordneten Greif erantriebes • 

Nachteilig bei den bekannten Zufuhreinrichtungen ist, dass 
25 bei langeren Schwenkarmen grossere Antriebe notwendig sind, 
Grossere Antriebe bedingen wiederum eine gesamthaf t 
grossere Kabelbearbeitungsmaschine . 

Hier will die Erf indung Abhilfe schaffen. Die Erf indung, 
3 0 wie sie in Anspruch 1 gekennzeichnet ist, ldst die Aufgaibe, 
die Nachteile der bekannten Einrichtung zu vermeiden und 
eine Kabel zuf uhreinrichtung zu schaffen, bei der das 
Verhaltnis der bewegten Masse des Schwenkarmes inkl • 
Greifer zur Masse des bewegten Kabels klein ist. 
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Vorteilhaf te Weiterbildungen der Erf indung sind in den 
abhangigen Patentanspruchen angegeben. 

5 Die durch die Erfindung erreichten Vorteile sind im 

wesentlichen darin zu sehen, dass einhergehend mit der 
Massenreduktion der Schwenkarm langer gebaut werden kann. 
Der leichtere Schwenkarm kann bei gleichem Antrieb 
schneller bewegt werden. Ausserdem wird mit dem ausserhalb 

10 des Greifers angeordneten Greif erantrieb die zu bewegende 
Greif ermasse wesentlich reduziert. Die erf indungsgem&sse 
Greif erkonstruktion umfasst eine massenarme Umlenkung einer 
linearen Kraft in zwei Drehbewegungen mit gegenlauf igem und 
symmetrischem Verlauf . Der beim Vorschieben des Kabels 

15 notwendige, minittiale Abstand Kabelachse zum untersten Punkt 
des Greifers bei geoffneten Greif erbacken ist mit der 
erf indungsgemassen Greif erkonstruktion gewShrleistet . Beide 
Greif erbacken drehen sich urn eine konzentrische Drehachse, 
wobei der Hohenversatz beim Greifen von Kabeln mit 

20 unterschiedlichen Durchmessern minimiert wird. 

Anhand der beiliegenden Figuren wird die vorliegende 
Erfindung naher erlautert. 

25 Es zeigen: 

Fig. 1 

eine Kabelbearbeitungsmaschine mit zwei Schwenkarmen, 

30 Fig. 2 

Einzelheiten eines Schwenkarmes mit Greif er, 



Fig. 3 

Einzelheiten des Schwenkarm- Linearantriebes, 
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Fig. 4 

den Greifer mit Greif erantrieb, 

5 Fig . 5 

den Greifer in geschlossener Stellung, 

Fig. 6 

den Greifer in ge6f fneter Stellung und 

10 

Fig. 7 

eine Anordnungsvariante des Greif erantriebes . 

Fig. 1 zeigt eine Kabelbearbeitungsmaschine 1 mit einer als 
15 Bandantrieb 2 ausgebildeten Kabelvorschubeinrichtung, wobei 
der Bandantrieb 2 ein Kabel 3 einem ersten Schwenkarm 4 mit 
einem ersten Greifer 5 zufuhrt. Mittels ersten Antrieben 6 
kann der erste Schwenkarm 4 in eine mit einem Pfeil PI 
symbolisierte Schwenkbewegung und/oder in eine mit einem 
20 Pfeil P2 symbolisierte Linearbewegung versetzt werden.. Mit 
Trenn- /Abisoliermessern 7 kann das Kabel getrennt und/oder 
abisoliert werden. 

Im weiteren weist die Kabelbearbeitungsmaschine 1 einen 
25 zweiten Schwenkarm 8 mit einem zweiten Greifer 9 auf . 

Mittels zweiten Antrieben 12 kann der zweite Schwenkarm 8 
in eine mit einem Pfeil P3 symbolisierte Schwenkbewegung 
und/oder in eine mit einem Pfeil P4 symbolisierte 
Linearbewegung versetzt werden. Der erste Schwenkarm 4 
30 bedient als Zufuhreinrichtung mittels Drehbewegung Pi und 
Linearbewegung P2 seitlich der Kabellangsachse angeordnete 
Bearbeitungsstationen 10 (beispielsweise Crimppressen 
und/oder Tullenbestucker) mit voreilenden Kabelenden 3.1. 
Der mittels zweiten Antrieben 12 in Bewegung versetzte 
35 zweite Schwenkarm 8 bedient als Zufuhreinrichtung mittels 
Drehbewegung P3 und Linearbewegung P4 seitlich der 
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Kabel langsachse angeordnete Bearbeitungsstationen 10 
(beispielsweise Critnppressen und/oder Tullenbestiicker) mit 
nacheilenden Kabelenden 3 . 2 . Nach der Bearbeitung des 
5 voreilenden Kabelendes 3,1 wird das Kabel 3 mittels eines 
Transportbandes 11 weitertransportiert . Der zweite Greifer 
9 fasst das nacheilende Kabelende 3.2, danach wird das 
Kabel 3 getrermt und das nacheilende Kabelende 3-2 
. abisoliert und den Bearbeitungsstationen 10 zugefiihrt. Nach 
10 der Bearbeitung des nacheilenden Kabelendes 3.2 gelangt das 
Kabel 3 in eine Ablage 13 . 

Fig. 2 zeigt Einzelheiten des ersten Schwenkarmes 4 mit 
erstem Greifer 5 . Der Auf bau des zweiten Schwenkarmes 8 mit 

15 zweitem Greifer 9 ist identisch mit dem Aufbau des ersten 
Schwenkarmes 4 mit Greifer 5. Die ersten Antriebe 6 
bestehen aus einem Antrieb 6 . 1 fur die Schwenkbewegung PI 
und aus einem Antrieb 6.2 fur die Linearbewegung P2 des 
Schwenkarmes 4. Der Antrieb 6.1 weist ein mittels eines 

20 Motors 6.10 antreibbares Treibritzel 6.11 auf, wobei ein 

Drehgeber 6.12 die Ritzelbewegung erf asst. Die Drehbewegung 
des Treibritzels 6 .11 wird mittels Riemen 6; 13 auf eine 
Riemenscheibe 6.14 ubertragen, die Bestandteil eines 
Drehtellers 6.15 ist r an dem der Antrieb 6.2 fur die 

25 Linearbewegung P2 des Schwenkarmes 4 angeordnet ist. Der 
erste Schwenkarm 4 ist an einer Konsole 14 um eine Achse 
14.1 drehbar gelagert, wbbei eine Federkraft den Schwenkarm 
4 im Gegenuhrzeigersinn beauf schlagt . Zum Einlegen des 
abisolierten Endes des voreilenden Kabelendes 3.1 

3 0 beispielsweise in einen Crimpkontakt 15 wirkt beim 

Crimpvorgang die von der Crimppresse auf den Greifer 5 
ausgeubte Kraft P5 der Federkraft entgegen, wobei der 
Schwenkarm 4 mit dem Greifer 5 eine Drehbewegung im 
Uhrzeigersinn ausf uhrt ♦ Das voreilende Kabelende 3.1 wird 

35 mittels einer ersten Greif erbacke 16 und einer zweiten 
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Greiferbacke 17 des Greifers 5 f estgehalten. Die drehbar an 
einer Achse 18 angeordneten Backen 16,17 werden mittels 
Getriebe 19 ge&ffnet und geschlossen. 

5 

Pig. 3 zeigt den Antrieb 6.2 fur die Linearbewegung P2 des 
Schwenkarmes 4. Der Schwenkarm 4 wird mittels einer am 
Drehteller 6,15 angeordneten Linearfuhrung 6.20 gefuhrt, 
wobei ein prismaf drmiges Lager 6.21 eine Linearfuhrung 14.3 
10 des Schwenkarmes 4 fuhrt. Ein Zahnritzel 6.22 des am 

Drehteller 6.15 angeordneten Motors 6.20 greift in eine an 
der Linearfuhrung 14.3 angeordnete Zahnstange 14.4 ein, 
wobei die Rotationsbewegung des Zahnritzels 6.22 in die 
Linearbewegung P2 umgewandelt wird. 

15 • 

Pig. 4 zeigt den ersten Schwenkarm 4 mit erstem Greifer 5 
und am bzw. im Schwenkarm 4 angeordneten Greif erantrieb, 
der im wesentlichen aus einem Aktuator 20 besteht . Zur 
Kraf tubertragung auf das Getriebe 19 dient eine Stange 21. 

20 Der Aktuator 20 kann beispielsweise ein Pneumatikzylinder 
sein, der uber einen Anschluss 20.1 mit Druckluft 
versorgbar ist. Die Stange 21 kann auch mittels 
elektrischem Aktuator 20 bet&tigbar sein. Der Aktuator 20 
betatigt die beispielsweise aus Aluminium bestehende Stange 

25 21 in den mittels Doppelpfeil P6 symbol isier ten Richtungen. 
Einenends ist die Stange 21 mit dem am Schwenkarm 4 
angeordneten Aktuator 2 0 und anderenends ist die Stange 21 
mit dem in einem Gehause 22 angeordneten Getriebe 19 des 
Greifers 5 verbunden. Die Stange 21 ist umgeben vom Rohr 23 

30 des Schwenkarmes 4, das beispielsweise aus Kunststoff 
bestehen kann. 

Fig. 5 und Pig. 6 zeigen den Aufbau des ersten Greifers 5 # 
wobei Fig. 5 den Greifer 5 in geschlossener Stellung und 
35 Pig. 6 den Greifer 5 in ge6ffneter Stellung zeigen. Das 

Getriebe 19 besteht aus einem mittels Achse 24.1 am Gehause 
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22 gelagerten Kegelrad 24 mit Hebel 25, an ciem eine Achse 
26 angeordnet ist. Die Stange 21 ist gelenkig mit der Achse 
26 verbunden. Das Kegelrad 24 k&mmt mit einem Kegelrad 2 7 
5 mit Greiferhebel 28 der ersten Greiferbacke 16 und mit 
einem Kegelrad 29 mit Greiferhebel 30 der zweiten 
Greiferbacke 17. Beide Greiferhebel 28,30 sind an der Achse 
18 gelenkig gelagert . Die Kabelmitte des Greifers ist 
dadurch unabhangig vom Kabeldurchmesser und bleibt an Ort . 

10 

Die lineare Bewegung P6 der Stange 21 wird mittels des 
Getriebes 19 in zwei Drehbewegungen mit gegenlauf igem, 
symmetrischem Verlauf umgewandelt, wobei der Aktuator 20 
zum Schliessen der Greif erbacken 16,17 bzw. zum Festhalten 
15 des Kabelendes 3.1 die Stange 21 zieht und zum Offnen der 
Greif erbacken 16,17 bzw. zum Loslassen des Kabelendes 3.1 
die Stange 21 stosst. 

Im gezeigten Ausfiihrungsbei spiel ist der Greifer 5 am einen 
20 Ende des Schwenkarmes 4 und der Aktuator 20 am anderen Ende 

des Schwenkarmes 4 angeordnet. Je nach Aktuator 2 0 
~ (pneumatisch, elektrisch, etc . ) und je nach Stange 21 

(Werkstoff, Formgebung, Dimensionierung, etc.) kann der 

Aktuator wie in Fig. 7 gezeigt, unter Berucksichtigung der 
25 optimierten, total bewegten Masse des Schwenkarmes 4, auch 

naher beim Greifer 5 angeordnet sein. 
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Patentanspruche : 
1. 

5 Kabelbearbeitungseinrichtung (l) mit Bearbeitungsstationen 
(9,10) zur Konf ektionierung eines Kabels (3), wobei 
mindestens ein Schwenkarm (4 # 8) als Zuf uhreinrichtung das 
Kabel (3) den Bearbeitungsstationen (9,10 zufuhrt, 
dadurch gekennzeichnet, 
10 dass der Schwenkarm (4,8) einen Greifer (5,9) aufweist, 
dessen Antrieb (20) am Schwenkarm (4,8) angeordnet ist* 

2. 

Einrichtung nach Anspruch 1, 
15 dadurch gekennzeichnet , 

dass der Greifer (5,9) mittels einer vom Antrieb (20) 
ausgehenden linearen Bewegung (P6) betatigbar ist. 

3. 

20 Einrichtung nach einem der Anspriiche 1 oder 2, 
dadurch gekennzeichnet, 

dass der Greifer (5,9) am einen Ende des Schwenkarmes-(4) 
und der Aktuator (20) am anderen Ende des Schwenkarmes (4) 
angeordnet ist. 

25 

4. 

Einrichtung nach einem der vorhergehenden Anspruche, 
dadurch gekennzeichnet, 

dass die lineare Bewegung (P6) mittels einer Stange (21) 
30 auf ein Getriebe (19) des Greifers (5,9) ubertragbar ist, 
wobei das Getriebe (19) die lineare Bewegung (P6) in zwei 
Drehbewegungen mit gegenl&uf igem, symmetrischem Verlauf 
umwandelt . 
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5. 

Einrichtung nach Anspruch 4, 
dadurch gekennzeichnet , 
5 dass das Getriebe (19) ein mittels der Stange (21) 

bet&tigbares Kegel rad (24) aufweist, das mit zwei weiteren 
Kegelr&dern (27,29) kammt, wobei die weiteren Kegelr&der 
(27,29) je einen Greif erhebel (28,30) tnit Greiferbacke 
(16,17) antreiben . 

10 

6. 

Einrichtung nach Anspruch 5, 
dadurch gekennzeichnet, 

dass die weiteren Kegelrader (27,29) und Greif erhebel 
15 (28,30) an einer Achse (18) angeordnet sind. 



20 



25 



30 



35 
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Zusammenf as sung : 

Bei dieser Schwenkeinrichtung ist ein Antrieb (6.1) fur die 
Schwenkbewegung (PI) und ein Antrieb (6.2) fur die 
Linearbewegung (P2) eines Schwenkarmes (4) vorgesehen. Der 
Schwenkarm (4) ist an einer Konsole (14) urn eine Achse 
(14.1) drehbar gelagert, wobei eine Federkraft den 
Schwenkarm (4) im Gegenuhrzeigersinn beauf schlagt . Ein 
Kabelende (3.1) wird mittels einer ersten Greiferbacke (16) 
und einer zweiten Greiferbacke (17) des Greifers (5) 
f estgehalten. Die drehbar an einer Achse (18) angeordneten 
Backen (16,17) werden mittels Get riebe (19) geoffnet und 
geschlossen. Zur Reduktion der bewegten Schwenkarmmasse ist 
der Antrieb fur das Getriebe (19) am Schwenkarm (4) 
angeordnet . 



Fig. 2 
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Fig. 5 




Fig. 6 





